





On the Mechanisms of the Kinitting Method of the Tricot Machine. (1) 
On the Acceleration on the Eccentric Mechanism. 
Kaoru OKUDA 
There are great needs at present for the improvement of the eccentric knitting mecha-
nisms in the tricot machine in which difficul ties are being found in the high speed running 
because of the strong vibration and the inertia forces that are actuated by the clearances and 
the weights of the followers and cams. 
The author， according， tried to get rid of the present difficulty and calculated the 
magnitudes田ldthe directions of the acceleration of the eccentric by the analytical and gra-








今 O2，06を中心として半径九，r6;角速度 ω2'ω6!とて回転するものとする o Cはリシク BDの中
心で角速度 ω2'ω6の運動はCで合成される。 Cの先端にある針の加速度
街(tI~) を求めるものである。
OA=r2， ABニr3，BD=r4' DF=r5， E06=らとし点Oは0206の中
点，Cはガイドlとより上下に移動するものとするD
OCBA02， OCDE06 ~C対してベクトノレ方程式を作る o COをZと
とすると:JIC 
xe弓Z+t払T九4〆ei6勾64+
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B 乙れより速度の式を作ると
i x+-~i r4O4ei04+i r i}3ei03+ i r山崎=0 ...……….口…….リ…‘日..リ………..………..……….日……….日…….口….日. (3) 
zx一古ir九lJρ4+ir九5{}ι5eザiOS+
実数と虚数に分けて各部分を0とおくと
i土+ードγiJ4(cos f}4 + i sin (}4) + i r 3~3 (cos (}a +i sin 九)+ir2172(COS f}2 
Fig. 1 +i sin 172) =0 








x+をr404 COS {}， +γ3 {}3 COS九十 r2{}2COS{}2 = 0 
をT44sin84-754mh-TJ6M86ニ O





しかるに O2=ω2'(}6=ω6でリンク 2および6の回転数が与えられているo これを有知と考えて解く
ことが出来るo すなわち
すーγ，(} sin 04 - r3 (}3sin f}3 = 72ω2sin(}2 
x+を74f)， COS 04 + 73 f}3 sin f}3 = - 72ω2 COS O2 
-r5 fJssin {}5十を74{}4 sin ()4 = r6ω6 sin 06 
x + 7505 COS 65ーを r，f}4 COS (J4 = r6ω6 COS 86 
となるから分母のデターミナントは。 。 をーr，sin 0， -73 sin {}3 
1 。 みr，cos 64 r5 COS 05 
ム =1。- 75 sin 05 を7，sin f}， 。
1 r3 cos {}3 一合 74cos 64 。
=き73r，r5{2sin(J3cos{}4sin(}s- sinO，sin ({}3 + (5)} 
古文lζ Z は
r2ω2 sin {}2 。 - sin 0， -sin 03 
一九ω，COs (}， 。 COS f} 4 COS f}3 
分子=-; r3r，7sl “国 “ 
自 r6ω6sin 06 - sin 05 sin (}， 0 
- 76ω6 COS 06 COS (}5 - COS 04 0 
=きr3r4r5{r2ω2Sin(03-02)sin((}4-05) +日向山(f}3-仇)山(06-05)} 
x= {r2ω2 sin(f}3-62)sin((J，-05)十九ω6sin (03-(}4) sin (06-05)} / {2 sin 03 COS 64 sin 05 
-sin (}4 Sin(03+05)} ….，・H ・..…… (9)
同様にして 05，64， (}3を求める o
o r2ω2 sin O2 - sin {}4 - sin {}3 。s;
可 I 1 -1'2ω2 COS (}2 
分子=すr3r，1 拘留
山 I1 76 ω6 sin 06 
cos 64 COS (}s 
sin (}4 。
o -r6ω6 COS f}6 -COS (J4 。
=をr3r4{r附 sin63 sin((}4-66) +r山 sin04 Sin(02-(J3)十T内 sin(}6 sin () 4 -(3) } 
05=t{T6ω6 sin九州





I 1 0 
分子=rS r5 υa ←- Sln fJー5 
r2ω2 sin {}2 
一九ω2COS {}2 
r6ω1¥ sin {}I¥ 
-sin {}3 ! 
COS {}3 I 
o 
1 cos {}5 -r6ω6COS{}6 0 
= r3 r5 {r6ω6 sin {}s sin ({}5 -(}6) +九ω2sin {}5 sin ({}2一九日
04=2(T6ω6 sin {}s州 (}S-(}6) +山sin05 sin仇-(3)}! {2 sin 03 cos 04 sin {}s 
-Sin{}4Sin({}s + (}5)} …..・H ・.… (11)
o 0 -sin {}4 ーらω2sin {}2 。 COS {}4 r2ω2COS{}2 : 可:1 分子=すr4r5 ' 白
- sin f}5 sin {}4 ーらω6sin (h 
1 cos f) s -COS {}4 r 6ω6 COS 06 
=すr4r sfr 2ω2 sin O2 sin ({}5-{}4) +r山 sin丸山(02-{}4)-r向山(}4sin(OS+06)} 
• (}s =主{r2W2 sin九州()5 -() 4) + r 2 w 2 S in{} s叫 2-(}4) -r6ω6 sin (}4叫 5











iれきT4(iA-0;)(cosh+imh)十r3 (ij・3-0;)(cosh+imos)十九(iJ・2-d)(cosO2十iSin{}2) =0 
iぷ-1・74(iH4-o:)(cosO4十iSin(4) +r5(i iJ~-O~) (COS{}5+i Sin05)十日(i;j・'6-0'6)(COS06+i sin{Js) =0 
今リシク r2，およびらが一定速度で回転しているとするとれ=0，O2=0となるD したがって
iれき74(ih-t)(cosO4十iSin{}4)十九(ij・3-d)(m83+i町内)-TzJ(mO2十iSin(2) =0…(15) 
i誌ーをT4(ih-t)(cosO4十iSin(4) +r5(i Ö5-0~) (cosOs+i Sin(5)-rぷ(COS{}6+iSin(6) =0…(16) 
乙の式の実数と虚数部に分けて各部を0とおいて
をー74ιm84-73H3Shoa-tγdcos04ーらえcos83-Tdcos。2=0
1 ・2 ・2x+すr4f}4COS {}4+7af}s cos {}s一ずi}~sin 04 -730; sin OS-r 2ω2 sin O2=0 
…. (17) 
…. (18) 
すr4i4sin {}4 -r5fj5 sin 05+すT4dmO4-750;mh-rぷCOS06=0・..・H ・..(19) 
T ・2 ・
x一言r4(}4COS (}4 +γ出 cos{}5十 -2-r4{}~sin {}4-r出 sin05一日ω6sin 06=0 ・H ・H ・-… (20)
しかるに 05 • 04， (}sはすでに求めてあり角速度的， ω6は与えられているから針の上下する加速度
はこれらの関数として求めることが出来るD したがって，
ーを r48~sin{}4 ーらん sin(}3 = -ド46;cos84十 T40;mO3+T2ω;cos02
ギ+すr4(j・4COS 04 + r3 b"3 COS {}3 =すT40:mO4十 730;mO3+Y24mO2
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1 ・2 唱 ・
-r505Sin05 +きr404 sin 04 = ーす r4(}~COS04 十 r5 05 COS (}5 + r 6ω6 COS (}6 
ぷ十 75んCCS(}sーを 74iJ~ COS 04 =ーを746hinO4十日記町内十日 ω;sinh
デターミナントを求めると。 。 ←}74sin 04-73sin 03l 
1 。 すr4COS (}4 raCOS(}a I 
ム =1 すr4sin (}4 o -75 sin (}s 。
1 75 COS (}5 ←すγ4COS (}4 。
=を 737475 {sin 75 sin (03 - (4) - sin {}3 sin ({}4 +九)}
(を745LosO4+dmoa+T24mO2 。-sin(}4 ← sIn(}3 
x; 2 
唱 : ιT46:sinh+T34m九十九ω2sin02 。 COS04 CosOa 分子=合73r47S
“ をーT46:mO4+T50;mO5十TぷCOS06 -sin(}5 sin04 0 
可 '2 ・-2 r40~SÎn04+r5(}5sin(}s+76ω日Ìn(}6 COS05 -COS(}4 。
=すTN5(-trdsin(03-05)+T品
+Tdm(Oa-84)十Tぷsin({}a-04)COS(05-06)J 
. た〔ーをTんin(Os-05)+TAin(05-04)十九ω与in(}s -(}4) cos (02- (3) + 7 sÖ~sin ((}a-04) 
+T64sin(Orode州 ()sー 仇)J / {s仙 in(Oa-ω-sin(}3sin () 4十鳥)} ..... (21) 
同様にして (}s，{}M 03を求めると次のようになる D。
5に関しては 。す74mO4十T30;C0803+TぷCOS(}2 -sin{h -sin{}3 
4・リ
i 1 古r4(}~sIn(}4 + r aO; sin(}3 + r 2ω; sin{}2 cosfh COS(}3 分子=を73r4 
0 ー をTdcosO4+γ50;cOS85十TぷCO叫 sin{}4 。
1 ー をT40;sinO4+TdmO5十Tぷsin(}6 -COS(}4 0 
=を川〔口。:{すsin2帥 in(}3-COS (}a) +士sin2 (}4 (sin Oa+cos九)
+ co九町付+T55;{mO4COS(伊03+ {}5心〉一 2山 0ι3cos 0仇4ρs山仇
+rぷ{山0ι4叫 (切{}3+()九ω6心)ト一2山0仇仰削6凶出s司in{}ιsω0ι4}十Tぷsin8ι4ω(8ι2一(}3心〕
+TstsM4〕 -H・H ・・・・・…・ (22) 
がベ〔rdGs山 4(sin(}3ー 吋3)寸sin2 (}4 (s仙 c叫)十CO九叫}
十九九2{sinO4COS(83十九)ー 2sin 03 cos 84 sin8s} + rぷ{sin04 cos(83+86) 
-2 sin86sin(}aCOs04}+叫山(}4COS({}2一叫+730;sin84〕 hinhsin(Os-04) 










唱・2 ・2o -Sin05 一万一r40~COS04 +r50;COS05十 06ω~costh 0 
1 ・2
1 cos05 ー なr40~sin04 +アsOssinOs十九ω6sin06 。
=γ九3γ乃s(r口40記:らsin0仇3刊S山 0ι4叩 0ι5+r九30d;m0h5+r九2ω;ふSI出n(}ιsC∞os(伊{}2一(}a心) 
一T乃5(}ι5刊川s司i也n(}ι3一T九6ω4; 山 03 ω (伊(}5一(}6ρ)+ きドT九4{}託ん:じC∞os{}仇4刊sin(伊{}a+ ω 〕
• jι'4= 三(r九4Jdん0記ふ:与いs討i加n凶叫仰0ι3諦SI泊nい 30記ふ仏;与ゐhS司山叫ln
3) 十去T九4(}ぷん0記:与SI担n(伊0川 dサJ; {←sinOs山(伊0内a-一8ιω4心)ト一sin(}ι仰削s詞戸s司i凶n(伊{}3+{}斗 .…日..…-日….日….….….日….(臼幼
;次欠に 0ι3を求める
。o sin{} 4 ヤムCOS{}4十rdcos九十九ω;mO2
分子=すT4751
1 o COS04 す740;mO4十T30;M93+rdmO2
1 ・ :2o -sin(Js Sin(J4 -2 r4(J~COS{}4 + rs(};COS(}5十九州COS(}6
1 COS05 -co叫 -t740;山 94+T50;sinO5+Tぷsin06
=をT475〔-rJ:mO5十Y34{sinO4m(03+05〉-2cosOsmO4mO5)
+ r2ω;{sinO4m(82+05)-2mO2COS04Cod5) 
十 754mO4十 r6ω;mO4COS(伊(}5一 0ρ
ι = 土江〔一T九40ん記ふ;与いs討i叫 + d{←S山i泊nO仇4C∞os(伊0川 5)一2c叫 cosO仇郎削4詞♂S討inO叫0ιs}十叫{←sin泊O仇4ω(伊(}2+叶晴刈0供ω5)  
一2c∞os0ι2ω0仇4ωι叫}十T乃50記;山0仇4+r6ω;sM4ω(何0ι5-一0仇ω6心)J {sin ()ι5 si出n(伊f)3一九
-一-sin()仇か3刊s山 (伊0川 5) }……….日…….日….....一......……….日…….日….日.(σ24の〉
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今針機構の加速度を考えるためにも点の動きを考える L点の座標を L(X2， Y2)， A点の座標を
A (Xl> Y1) とする口
X1 Y2 COS {}2 
Y1 Y2 sin O2 
X2=い S03 +す-COS f)4十円 COS(}7十 X1
Y2 = r3 sin (}3 +号 sinf)4十 r7sin f)7 + Y1 
長さ ALの絶対値を求めると
I L 12= (X2-X糾 (Y2-Y作 (r3C叫+すcos(}4+行cos{}糾 (r3sin {}け与sin(}4 
r! 











るととが出来る O リシク 3は他のリ yク2および4
1こ比較して極めて長いからB点は近似的に垂直運動
をなすと考える ζ とが出来る a またリシク 3の長さ
は3'のリンクの長さに等しいからVAを通り BAIこ
直角にひいた線と垂線との交点をbとするとB点の
V叫 速宇は Ovb1=ix=VBでA(ζ対する B点の関係速度
'-$ ¥1.:ー丹'はるん albl=VBAでaより b!乙向うことを知る。
\V;~-~，~， 次に加速度線図を考える。 Oaを原点として垂直
Fig.2 こOaa2を引く口他方 02Aに平行に V;=-w;μ/i 
lこ等しく OaC2を引き ABに平行に C2b2 ==V~Aーωi2μ3/i をとり端b2より BA!こ垂直線を引く D
とれと前に引いた Oaa2の線との交点を a2とすると，a2 b2= V~Aニω; 11;がA点lと対する B点の切
料的加速度であり Oaa2=ix=VB がB/ょの法線的加速度となり Vnが針を動かす加速度となる D
C2J ガイド機
梢針の場合と同様にCにて合成された運動はリンク




Tポ 'i61O十 r9ei66 = 010 3 + r8 ei6s … (26) 
りンク r2，r3， r4 ・ r7 • r8の間にベクトノレを作ると
r8 ei98十 r7ei617 + .¥-r4 ei64十 r3ei63 
= 010 O2十九 eifJ2 …… (27) 
リ y ク r6噂 r5 ， γ4 ・ r7 • r8の聞にベクトノレを作ると
r8e均十77etLtγ4e64十rse嶋 =0802
















ω 01 0. 
Fig. 3 
010 08十 08O2 010 O2 
010 O2十 O206 010 06 
りンク r7とr8(土イ/ドとなっているから fJ7二九であり前と悶慌に 08を求める♂
(rs十円)08 sin fJs十7LT454sin O4+7303sin h=T2ω2 sin (}2 ・…….....・H ・. (29) 
(78十 77)08 COS fJs十す74fJ4 COS fJ4十日 f}3COS fJ3 = r2ω2 COS f)2 ・H ・-…・ H ・H ・(30)
トリコツト編織に|到する機構的研究について (沼 iHD 
(γ8 + r7) 08 sin (}8 -ιr4 {}4sin (}4十九九 sin{}5ニ γ6ω6sin (}6 …・………・ー GU)
(r8 + r7)九cosh-Lγ4{}4 COS {}4十 r5ri5 COS (}s = r6ω6 COS {}6 . (32) 
sin 08 sin 04 sin 03 0 
I COS (}8 COS 04 COS 03 0 h:.=ιr3 r4 r5 (r8 + r7) I 
sin {}8 - sin {}4 0 sin {}5 
COS {}8 -COS {}4 0 COS (}s 
= -tr3 r4む(γ7十九){山(08 - os) sin ({}4一叫+山(08- (5) sin (04 - (}3)} 
むの分子は
r2ω2 sin O2 sin 04 sin f}3 。
分子=すγ3r4 rS 
r2ω2 COS (}2 COS (}4 じOS(}3 。
r6ω6 sin (}6 --sin (}4 。 sin (}5 
r6ω6 COS {}6 - COS {}4 0 COS (}5 
=t川乃{r2ω2Sin((}2 -(}3)sin((}4 - (}S)十日ω6sin (}3 -(}4) sin (}5 -()6)} 
(}8= {r2ω2 sin(02-(}3) sin ((}4-(}5)十日ω6sin (03 - (}4) sin (}5 -(}6) ) j (r 7+ r 8){sin (}8 
-(}3) sin (}4 -(}5) + sin (}s -(}5) sin (04 - (3) }………...・H ・.(33) 
次にf}3'(} 4' (}5を求む
(}3の分子=きr4r5(r7十ω
sin (}8 sin (}4 r2ω2 sin (}2 0 
cos (}s COS (}4 
sin 08 - sin (}4 
r2ω2 COS (}2 
r6ω6 sin (}6 
。
sin (}5 
cos (}s -COS (}4 r6ω6 COS (}6 COS (}S 
=すr4rS(r7十rs)(γ2叫 {2(Sin02 sin(}sω()4 COS(}S-COS()2 COS(}S SIn(}4 sIn(}a) 





sin (}s r2ω2 sin O2 sin (}3 0 
COS (}8 r2ω2 COS (}2 COS (}3 
分子=r 3 r s (r 7 + r s)i lsM山 M
COS (}8 r6ω6 cos fls 0 COS f}s 
。。 sin f}s ! 
=九日(γ7十γs){ω2r2 sin (f}2-f}S) sin ((}S-f}S)十ω6r6 sin (f}5-f}6) sin (OS-(}S)} 
fJ4=三{山刊一ω州
一f}s占)sin (伊f}4一 f}s)+ sin (伊f}a一 f}s)sin (伊f}4一 0ι3)日} 
次lこf}sを求む
sin (}s sin (}4 sin (}3 r2ω2 sin (}2 
唱 I COS {}8 COS (}4 COS f}3 r2ω2 COS (}2 分子=士r3r4(r7+ra)I 自
I sin f}s - sin f}4 0 r6ω6 sin (}6 
COS f}a -COS f}4 0 r6ω6 COS (}6 
=古川(r7+九){r2W2 sin ((}2-(}3) sin (f}a-(}4) +2 r6ω6(sin (}3 COS (}4 sin f}6COS(}8 





一r6 ω 6si凶n(伊{}8+{}ι4)sin(伊{}6+{}ι3)}/ {恒凶S討i加n(伊{}8一{}3) s討in(何(}4一0仇5)十sin(伊{}8一{}5) sin (伊(}4一(}3)} 
-ぐ35)
(}1Oを求めるために (22)式を微分して実数部と虚数部に分けて各部を0とおいて次式を得る
r10 {}1O sin {}10十 r9{}9 sin {}g = r8 {}8sin {}8 
rlO {}10 COS {}10十 r9(}g COS (}g = r8 (}8COS {}8 
sin {}1O sin {}g D = r9 r10I 
u..~ V IU UU~ V!) 
i = r9 rlO sin ({}10 -{}g) 
COS {} 10 COS (} 9 。
10 二 r8(}8 sin (fJ8 - fJg) /r10 sin (}10 - (}g) 
(}9二一九九 sin({}1O - {}8/r 9sin (}10 -(}g) 
(29) (30) (31)および (32)を徴分して次式を得る
、 、 ，
?




?， ? 、 、
•• 
(r8 + r1) O8 sin {}8 +ιr4 iJ~ sin {}4十 r3O3 sin {}3二一(1'8十 77)。;COSOS
1 ・2 ・
ーす74f}4 COS (}4 -r3 f}3 cos 九十九ω2COS (}2 . (38) 
(78十r1)O8 COS {}8十す74ιCOSf} 4十 r3 O3 COS (}3 = (九十 71)長山内
+ きT九4{}九4凶川S司sin
(σ1'8十71)0ιi山 0九B十tT九4Oι4si司泊n{}ι4十T乃50ιi山 0ι5=一 (σ78+ r九ω7d)04;C∞OS()ι 8 
をーT40;cosO4-750;conh+76ω;cosh …・・…ー・・・・ (40) 




(77十γ8)sin {}8 ;T4sin O4 r3 sin fJ3 。
r(7+r8) cos (}8 t 九cosf} 4 r3 COS (J3 。
^ = I 
(γ7十r8)sin (}8 すいin(}4 。 r5sin(}5 
(r7+ωCOS (}8 -~- r4 COS 04 0 r5ω (}5 
= -~- r3r4 r5 (r7十 r8)恒in({}4 -(}5) sin (f}3 -ω+ sin ({}3 -f}4)由 ({}5-()S)} 
古文l乙(}) 1土
1 ・2 ・
-(γ1 + r 8) {}~COS(}S一玄九的COS(}4-r3(}3COS(}3+ 72ω;COS(}2 sinf}4 sin{}3 0 。8; 1-2 ・2， 
守， _ 1 ~ ~ ..: (r1十日)(j~ sin(}8+tr4{}~sin{}4 +r g{}3 sin(}g-r 2ω2 sin(}2 COS{}4 cos(}g 0 
分 j‘=ィ九九日
】 121222
一(r円7+r8心)(J~cos()九8一7三玄2-r九4{}ι4COS{}九4一r5fJsC∞08(}5+r九6ω 6COS(}九 8剖inO仇 o s討in(}5
(r科山7+r九8心必)






-05)+Tdm(03-04)一九ω;sin(04-0れOS(02-03) -r 6uJ!sin (03-(}れos((}5-(}6)J/ (r7 
+ r 8){sin (04 - (5) sin (}3 -(8) + sin (03- (4) sin (Js -(8) } ・H ・H ・H ・-… (42)




-()5) sin (()3-()) + sin (fJ3-(}心m(05-08〉}={2(T7+TM;sin丸山内十日ω;cos(03+86)
-750;cos(Os+85)+T40;sinhmO4十γ30;一九 ω~COS (fJ2 - fJ3)} sin (}g -()4) /r山 in(fJ4 
-(}5) Sin((}3-(}() +sin (fJS-(}4) Sin((}5一九日 .・H ・..……… (43)
O4=2 Sin((}8-(}5) {r2ω;cos(02-03)-Tsd+T54cos(Os-05)-764cos(03-h))/T4(山 ()4
一九)sin ((}S-()g) + sin (fJ3- fJ 4) sin (fJ5- (})) } -…… (44) 
(}s=sin(()4-fJ) {γ2ω:cos(02-05)-Y30;cos(Os-05)+750;一九ω;cos(05-86))/Ts{山 (fJ4
-fJ5) sin (fJ3-fJ8) + sin (fJ3- fJ4) sin (fJ5- fJ8)} ・H ・...・ H ・- (45)
次に()10を求める
T刊100叫I刊川0ρS叩 01刊o+r乃90内9S山吋in(}仇骨 =r九80内8S司in0ι8一T九l0d:Lい0刊C∞os010一九日cosh+784cos08
r 10i10 COS ()10十九んcoS09=780icosh+rJlocosO10+794mh-784mh
sin 010 sin 09 ーム "u"
VIU .，..uvg 
I 
r9 r10 sin (010 - (9) 
I COS {)1O COS fJ9 I 
上の方程式において右辺をそれぞれ X1，X2とすると {)10の分子は




I X2 COS 09 i 。10=Cr山山({))-{)9) -γ1品m(810+0)-790;
十Tdcos(08+89)〉/710m(010-09)・ (46)
同様にして仇の値は次のようになる
sin 0川 X，分子 r10 u......vIU .~l 
COS 010 X2 







構と同一である o 010， (}13を結ぶとリンク ru，r12， r13 
は4リンク機構でありリンク10の運動は γ11'r 12を経
てr13に伝わる o r13は013を中心として左右に動き r1S
に連結するリ yクr14を動かす口 rll，r12， r13の聞にベ
クトノレ方程式を作ると次のようになる口 Fig， 4 
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r13 ei6t3 十 r12ei6J2 = 013 010 + rU ei611 
r 10 et610 十日 ei86 010 08 + r 8 ei8S 




o (51) r 8 ei8S十 r7ei67 - {-r4 ei84 + r5 ei8s = 08 O2十 0206十r6ei66 
但し flsニ (}1 (}1 (}10 
013010→ 01008 01308 
0]3 08 → 08 02 01302 
08 O2→ O2 06 ニ 08 06 
(42) (43)より






r13 (}13 COS (}13十 γ12()12 COS (}12 = r10 (}10 COS (}10 
ム r12r13 sin (}13 - (}12) 





r13 jj13 sin (}13十TJ12mO12=T11U10Sin。10-T1301:cos。13-712072cosO12+T11。:。COSO11 




o (}がι九.〉一1ロ2=(γ九1ん sin (}13 一0凧10心〕 + T d : 3 +T J :L24cm (伊}13 一0仇九ωu叫2)一T九1口J10dfL0刊cos(伊(}13一0肉hω1叩日心)ν/r円1ω2持sin(伊(}13一(}1九ω臼叫2心) 
. (55) 
(4) むすび






(C) この機構では各回転 !}yクは異なる回転をなすことが出来，これに連結する他の !}yクの
中心に加速度を合成することが出来るロ
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